













































































1.Yωuyoshi Yokokohji， Takashi Imaida， Yukihiro Iida， Toshitsugu Doi， Mitsushige Oda and 
Tsuneo Yoshikawa:“Bilateral Teleoperation: Towards Fine Manipulation with Large Time 




ボット学会誌， vol.21， no.4， 2003. (掲載予定)
3. Yasuyoshi Yokokohji， Yukihiro Iida and Tsuneo Yoshikawa: "'Toy Problem' as the Benchmark 




前刷集， (2000年 3月 14日，東京都)， pp.185-194， 2000. 
2. Yasuyoshi Yokokohji， Takashi lmaida and Tsuneo Yoshikawa:“Bilateral Control with Energy 
Balance Monitoring Under Time-Varying Communication Delay"， Proc. of the 2000 IEEE 
International Conference on Robotics and Automation， (San Francisco， CA， April 24-28ヲ











(2000年9月 12日"-'14日，草津市)， pp.1371-1372， 2000. 
6. y，部uyoshiYokokohji， Takashi Imaida， Yukihiro Iida， Toshitsugu Doi， Mitsushige Oda and 
Tsuneo Yoshikawa: “Bilateral Teleoperation Towards Finer Manipulation in Farther Dis-
tance，" Preprints oflnternational Symposium on Experimental Robotics (ISER 2000)， (Hawaii， 
December 10-13， 2000)， pp.11-20， 2000. 
7. Yasuyoshi Yokokohji， Yukihiro Iida and Tsuneo Yoshikawa:“'Toy Problem' as the Benchmark 
Test for Teleoperation Systems"， Proc. of the 2000 IEEE/RSJ International Conference on 




ニケーション(ロボティクス・メカト口ニクス部門 企画)， (2000年 11月 29日，吹田市)， 
pp.27-39， 2000. 
9. Yasuyoshi Yokokohji:“Toward Mechano-Media from Teleoperation，" Proc. of Workshop on 
Advances in Interactive Multimodal Telepresence Systems， (Munich， Germany， March 29聞30，
2001)， pp.3-20， 2001. 
10. Takashi Imaida， Yasuyoshi Yokokohji， Toshitsugu Doi， Mitsushige Oda and Tsuneo Yoshikawa: 
“GrounιSpace Bilateral Teleoperation Experiment Using ETS-VII Robot Arm with Direct 
Kinesthetic Coupling"， Proc. of the 2001 IEEE International Conference on Robotics and 
Automation， (Soul， Korea， May 21ω26ヲ2001)，pp.1031-1038う2001.
11.横小路泰義y辻岡照泰う古川恒夫:“時間遅れの変動下でも安定性なパイラテラル制御による遠
隔操作実験"?日本機械学会ロボティクス・メカトロエクス講演会'01講演論文集， (2001年6月
8日"-'10日，高松市)， 2P2-K2(CD-ROM)， 2001. 
12. Takashi Imaida， Yasuyoshi Yokokohji， Toshitsugu Doi， Mitsushige Oda and Tsuneo Yoshikawa: 
“Ground-Space Bilateral Teleoperation of ETS-VII Robot Arm by Direct Bilateral Coupling 
under 下secTime Delay Condition"， Proc. of the 6th International Symposium on Artificial 
Intelligence and R伽 tics& Automation in Space (i-SAIRAS 2001)， (Montreal， CANADA， 
June 18-22， 2001)， CD-ROMヲ2001.
13.横小路泰義，飯田行寛?古川恒夫:“多指ハンド型ハプティックマスタの設計指針"第 19回ロ
ボット学会学術講演会予稿集， (2001年 9月四日"-'20日，東京都文京区)， pp.183-184， 2001. 
14.横小路泰義，飯田行寛，古川恒夫:“遠隔操作による玩具ブロック組立実験からの身体スキルの
考察円 F計測自動制御学会システムインテグレーション部門学術講演会 (SI2001)予稿集， (2001 
年 12月初日"-'22日，名古屋市)， pp.325開326う2001.
3 
15. Yasuyoshi Yokokohji， Teruhiro Tsujioka and Tsuneo Yoshikawa: “Bilateral Control with 
Time-Varying Delay including Communication Blackout"， Proc. of the 10th Symposium on 
Haptic Interfaces for Virtual Environment and Teleoperator Systems， (Orland， FL， March 
24-25， 2002)ヲpp.285明 292，2002.
16.横小路泰義?藤原政記?吉川'恒夫:“動的多指可操作性の提案 wマスタ・スレ}ブハンド設計指
標への拡張J??第20回ロボット学会創立20周年記念、学術講演会予稿集， (2002年 10月 12日~
14日，豊中市)， 1E24(CDωROM)，2002. 
17.横小路泰義?虞瀬良二，吉)1恒夫:“動作範囲に制限のあるマスタアームによる遠隅操縦法"ぅ第
20回ロボット学会創立20周年記念学術講演会予稿集， (2002年 10月 12日'"'"'14日，豊中市)，
3F24(CD-ROM)，2002. 
18.横小路泰義:“複合現実感とテレロボティクスにおける視覚/カ覚インタフェースペ計測自動
制御学会関西支部シンポジウム講演論文集， (2002年 10月25日，吹田市)， pp.19司22，2002.
19. Masaki Fujiwara， Y.ωuyoshi Yokokohji and Tsuneo Yoshikawa:“Guideline for Designing Hap-
tic Master Hands based on Dynamic Multiωfingered Manipulability" ， Proc. of the 11th Sympo-
sium on Haptic Interfaces for Virtual Environment and Teleoperator Systems， (Los Angeles， 
































































































































































>.. I~position control:!?te con吋i
J己話|
当~，...........r 





















o I rv n 
master position 
(a)単純な切り替え則




























slave x positlon 一一"





























































































計測自動制御学会論文集， vo1.2羽6，no.7， pp.818-825， 1990. 
[2] R.J.Anderson and M.W.Spong:“Bilateral Control of Teleoperators with Time Delay，" IEEE 
'工rans.on Automatic Control， vo1.34， no.5， pp.494-501， 1989. 
[3]小菅，村山:“コンピユ}タネットワークを介したテレオベレ}ションペ電学論 C，vo1.117， 
no.5， pp.521-527， 1997. 
[4] G.Niemeyer and J.J.E.Slotine:“Towards ForceωReflecti時 TeleoperationOver the Internetヘ
Proc. IEEE Int. Conf. on Robotics and Automation pp.1909-1 
[5] R.Oboe and P.Fiorini: “A Design and Control Environment for Internet-Based Teler四




1. Yasuyoshi Yokokohji， Yukihiro Iida and Tsuneo Yoshikawa: "'Toy Problem' as theおench-
mark Test for Teleoperation 8ystemsぺProc.of the 2000 IEEE/RSJ International Confer-
ence on Intelligent Robots and 8ystems (IR08 2000)ヲ(Takamatsu，October 31-November 
5，2000)， pp.996-1001， 2000. 
2.横小路泰義?飯田行寛?古川慌夫:“多指ハンド型ハブティックマスタの設計指針ぺ第 19








5. Mωaki Fujiwara， Yasuyoshi Yokokohji and Tsuneo Yoshikawa:“Guideline for Designing 
Haptic Master Hands based on Dynamic Multi-fingered Manipulability"， Proc. of the 11th 
Symposium on Haptic Interfaces for Virtual Environment and Teleoperator 8ystems， (Los 





7. yi部 uyoshiYokokohji， Takashi Imaida and Tsuneo Yoshikawa:官ilateralControl with En-
ergy Balance Monitoring U nder Time同VaryingCommunication Delay"， Proc. of the 2000 
IEEE International Conference on Robotics and Automation， (8an Francisco， CA， April 




9. Yasuyoshi Yokokohji， Teruhiro Tsujioka and Tsuneo Yoshikawa:“Bilateral Control with 
Time-Varying Delay including Communication Blackout" ， Proc. of the 10th Symposium on 
Haptic Interfaces for Virtual Environment and Teleoperator Systems， (Orland， FL， March 






果報告会前刷集， (2000年3月 14S，東京都)， pp.185-194， 2000. 
11.今井田卓，横小路泰義?土井手Ij次，小田光茂，古川恒夫:“直接パイラテラノレ制御による
ETS-VII搭載ロボットアームの地上遠隔操作実験ぺ第 18回ロボット学会学術講演会予稿集，
(2000年9月 12日'"'"'14日，草津市)， pp.1371-1372， 2000. 
12. 1叫泊shiImaida， Yasuyωhi Yokokohji， Toshitsugu Doi， Mitsushige Oda and Tsuneo Yoshikawa: 
“Ground-Space Bilateral Teleoperation Experiment Using ETS-VII Robot Arm with Di-
rect Kinesthetic Coupling" ， Proc. of the 2001 IEEE International Conference on Robotics 
and Au.tomation， (Soul， Korea， May 21-26， 2001)ぅpp.1031-1038，2001. 
13. Takashi Imaida， Yasuyoshi Yokokohji， Toshitsugu Doi， Mitsushige Oda and Tsuneo Yoshikawa: 
“Ground鵬SpaceBilateral Teleoperation of ETS-VII Robot Arm by Direct Bilateral Cou-
pling under 下secTime Delay Condition"， Proc. of the 6th International Symposium on 
Artificial Intelligence and R伽 tics& Automation in Space (i-SAlRAS 2001)， (Montreal， 
CANADA， June 18-22， 2001)， CD叩ROM，2001. 
14.今井田卓，横小路泰義，土井利次，小田光茂，古川恒夫:“大きな通信時間違れの下での
車接パイラテラル制御による技術試験衛星VII型搭載ロボットアームの地上遠隔操作実験ぺ









ミュニケーション(ロボティクス・メカトロニクス部門 企画)， (2000年 11月29日，吹
田市)， pp.27-39， 2000. 
1口7.Ya拙suyoωshiYokokoh均j主i:
on Advances in Interactive Multimodal Telepresence Systems， (Munich， Germany， March 
29畑30，2001)， pp.3-20， 2001. 
18. y:ωuyoshi Yokokohji， Takashi Imaida， Yukihiro Iida， Toshitsugu Doi， Mitsushige Oda and 
Tsuneo Yoshikawa:“Bilateral Teleoperation: Towards Fine Manipulation with Large Time 
17 
Delay，" Experimental Robotics VII (D.Rus and S.Singh Eds.)， Springer“Verlag， LNCIS 271， 
pp.11-20， 2001. 
19.横小路泰義:“複合現実感とテレロボティクスにおける視覚/力覚インタフェース"計測自動
制御学会関西支部シンポジウム講演論文集， (2002年 10月25日，吹田市)， pp.19幽22，2002.
18 
